























































































































































No． 22 3 2 1 21
102．10 100．68 99．83 100．85 101．94
No． 5 4
99．88 100．02
No． 10 9 8 7 6
101．57 100．71 99．79 100．60 101．56
No． 12 11
99．83 99．96
No． 24 15 14 13 23
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　検定点の位置は，Fig．1でわかるように明確であ
るから，100kgの分銅を用いて測定した各支点の負担
荷重（あるいは分担比）から，踏力板の支点の位置を
求めたのがTable　2である．この表によれば突出し部
の検定点の方がよく合って，二野板の中央付近の方が
誤差が大きい．aの最大誤差はNo，11の1．6％で，　b
の最大誤差はNo．5の3．1％である．
　この原因も，上述のようにゲインの設定に問題があ
るのか，ゲージボックスの複雑な構造からくるものか
は不確かで，見かけ上の支点距離を計算に採用すべき
かもしれない・
　逆に，支点距離が正しいとすれば，測定値から（2）式
を用いて，検定位置が求まる．その値を図示したのが
Fig．4である．大体1％前後で最大5mmの誤差であ
る．
　歩行七十のねん転力を算出するには次式10）を用い
る．
　　　　T＝M十X・y－Y・x　　　　　　　（3）
ここで，X，　Yはx，　y方向の踏力分力で，　Mは計測
値から求まる踏力板の回転モーメントである．この式
でねん転力を求めるためには，正確なx，yが必要で
ある．特に，歩行時におけるねん転力は，足首の機能
から考えても微妙であるので，この値を正確に把握す
るには，x，　yの高い精度が不可欠な条件になってく
る．
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5．大型踏台計の問題点
　知力計が大型になることによって，歩行解析角いろ
いろな有利な面があることは前報10）で述べた．　しか
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Fig．4　Co－ordinates　of　Ioading　position
　　　calculated　by　eq．　（2）．
　　　　　　　　　　　　　　　　ordinate　　　（a＝・555mm，　bニ223　mm，　　　　　　　　　　　　　　　　　）
　　　　　　　　　　　　　　　　abscissa
し，大型になることによって新たに問題が生ずること
もある．踏力計が大型になれば，健常者の正常歩行に
おいては，2歩あるいは3歩の歩行が測定される．す
なわち，両脚立脚期が1回あるいは2回記録されるの
で，このデータから左右脚それぞれの踏力を分離しな
けれぽならない．
　3節で述べたように，突出し部の測定値には誤差が
大きくなり易いこと，中央線上の歩行と端の方の歩行
とでは差があること，測定値の合計は正確であるが，
各支点の値は不正確であること，着力点が正確に測定
できないことなどが考えられる・
　これらの欠点を除くためには，たとえば門門の踏力
を測定するために，よくFig．5（a）のような方法が
用いられているが，Fig，5（b）のように歩行すれば，
本踏力計でも十分精度よく測定できる．
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Fig．5Measuring　method　of　a　foot　force　by
　　　　two　Iarge　force　pIates．
方向の分力のほかに直角方向の分力も作用して干渉を
うける．この欠点を避けるためには，前に報告した踏
力計3）のように，3分力や回転力を別々に計測できる
構造の方が高い精度の測定値が得られると考えられ
る．
　本検定および測定値の整理には，助手御手洗忠君及
び大学院学生谷口敏郎君の熱心な協力を得た．ここに
厚く感謝したい．
　　　　（q）　　　　　　　　　　　　　（b）
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Fig．6　New　model　of　the　large　force　plate．
　また，これらの測定値より推定できることは，ゲー
ジボックスの構造や突出し部など，雪踏力計の構造に
は，剛性などに問題があるように思われるので，極端
な表現をすれば，Fig．6のように軸対称なリブをも
つ踏力板であれぽ，どの方向にも同じような剛性をも
つことができるし，また，・どの方向にも同じように歩
行力の測定ができる．
　本丁力計のように，x，　y，　z方向の力が3方向に連
結棒で測定される場合には，測定方向のほかに直角2
方向の値も同時に測定されている．すなわち，踏力の
ように3軸の力とモーメントが加わる場合には，その
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